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บทคัดย่อ 
 
รายงานโครงการวิจยัน้ี น าเสนอทฤษฎีและการจ าลองระบบควบคุมส าหรับควบคุม การ

ท างานภายในระบบอุตสาหกรรมการผลิต โดยโครงสร้างของระบบประกอบดว้ย ส่วนท่ีใช้
สังเกตการณ์และควบคุมการท างานทั้งระบบผา่นทางจอแสดงผล ระบบท่ีใชติ้ดต่อส่ือสารระหวา่ง
อุปกรณ์หรือเคร่ืองจกัรแต่ละตวั ระบบล าเลียงช้ินงานท่ีผา่นกระบวนผลิตแต่ละส่วนในสายการผลิต 
และระบบแขนกลใชเ้คล่ือนยา้ยหรือบรรจุช้ินงาน จุดมุ่งหมายของโครงงานน้ีคือเพื่อท าการศึกษา
กระบวนการท างานและการติดต่อส่ือสารกนัระหว่างระบบต่างๆ เพื่อให้สามารถท างานไดอ้ย่าง
สอดคลอ้งกนัอยา่งเป็นระบบ โดยส่วนท่ีไดรั้บผิดชอบของโครงงานน้ีเป็นการศึกษา ออกแบบและ
ควบคุมการท างานในส่วนของแขนกล  
       ขั้นตอนด าเนินการ เร่ิมจากการออกแบบและผลิตช้ินส่วนต่างๆของแขนกลโดยใช้แผ่น
อะคริลิคมาประกอบเป็นโครงสร้างของแขนกลในส่วนของขอ้ต่อต่างๆเพื่อใชติ้ดตั้งเซอร์โวมอเตอร์ 
ศึกษาและออกแบบวงจรสวิตซ์ควบคุม ส าหรับใชค้วบคุมการท างานเซอร์โวมอเตอร์ และใชบ้อร์ด
ควบคุมการท างาน Stamp168 ในการติดต่อส่ือสารแบบอนุกรมดว้ย RS232 กบัคอมพิวเตอร์ PC 
ผา่นทางพอร์ต USB แลว้จึงเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร์และ Download Code  เพื่อท าการทดลอง 
จากการทดลองพบวา่ระบบควบคุมท่ีไดอ้อกแบบนั้น สามารถควบคุมระบบให้แขนกลท างานไปอยู ่
ณ ต าแหน่งท่ีตอ้งการได ้โดยมีค่าความผดิพลาดอยูใ่นระดบัท่ียอมรับได ้
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ABSTRACT 
This research presents theory and modeling process used in the manufacturing industry. 

The structure of the simulation process consists of observation and control of all system via the 
monitor display , system used to communicate between each equipment or machinery ,conveyor 
system through a process of manufacturing jobs in each production line and robot arm used to 
moving or packaging. The aim of this project is to study process and communication between 
systems. To make it work consistently in a systematic way. In this project, responsible section is 
the design and control robot arm system. 

Procedure of  process starts from  designing and implementing the parts of the robot arm 
by using few pieces of acrylic. The structure of the robot's joints uses servo motor. Study and 
design keypad joystick circuit for control servo motors. Stamp 168 is used to control serial 
communication with RS232 to the computer PC via USB port. Then controlling program is 
written and burn onto stamp 168 board for experiment. The results show that the implemented 
system can control robot arm to move to the desired position with the acceptable error. 
 

 


